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Abstrak 
Prototipe Lengan robot ini termasuk dalam klasifikasi non mobile robot, dimana posisi 
lengan robot dan lengan pengendali berada pada basenya masing masing, lengan robot akan 
bergerak sesuai dengan pergerakan lengan pengendali yang digerakkan oleh lengan manusia 
dalam hal ini lengan pengendali sebagai kontrol dari lengan robotnya. 
Perancangan manipulator lengan robot dan lengan pengendali ini terdiri dari 6 joint 
dan 3 link yang disusun seri dan kaku sehingga membentuk struktur lengan robot yang 
dikendalikan dengan lengan pengendali. 
Sensor Posisi yaitu potensiometer pada lengan pengendali akan mendeteksi 
pergerakan lengan pengendali yang perubahan pergerakkannya dalam nilai sudut, yang setiap 
pergerakan sudutnya memberikan data analog kepada controller yang akan dirubah kedalam 
data digital oleh ADC mikrokontroler yang nantinya untuk dijadikan input PWM kepada 
motorservo, perubahan nilai yang terjadi oleh potensiometer akan berubah secara linear 
disetiap perubahan sudut lengan pengendalinya 
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Sistem dari penelitian  ini  bisa  lebih dikembangkan  lagi untuk masa mendatang, 
dengan memperbaiki dari  struktur mekaniknyaa pada lengan pengendali dan lengan robot 
serta pengembangan algoritma perangkat lunak dan penambahan komponen lainnya untuk 
dikembangkan lebih baik.  
 
Kata kunci : Lengan Robot, Lengan Pengendali, Non Mobile Robot, Manipulator, 
Joint, Link,  Motor Servo, Potentiometer, ADC, linear. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
